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Abstract: The signification of autonomous mobile robotic archi-
tecture is studied in this paper. Hierarchical architecture and
subsumption architecture are the two kinds of robotic architec-
tures being compared in detail. Based on this analysis, the peper
gets the results that the hybrid architecture has advantages of both
two types of architectures. Finally, the paper puts forward the hot topics in this
area and make some suggestions about the future research.
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1  前言
移动机器人的研究始于20世纪60年代末期，斯坦福研究






































2.1  分层式体系结构（Hierarchical Architecture）



















































































图 4  CASIA-Ⅰ的混合分层控制体系结构图[11]
Gat[10]提出了一种混合式的三层体系结构，分别是：反应























图 5  智能体基本结构图[12]




























图 7  分层式移动机器人个体控制体系结构图[16]
图 8  一种新的队形控制体系结构图[19]
图 9  多机器人协同作战系统的结构图[20]
将多机器人系统作为一个整体考虑，多机器人系统的体
系结构可以分为集中式（Centralized）和分散式（Decentralized），
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4.5  国内 PLC 厂商间的合作
中国 PLC 市场被国外各大公司分割是不争的事实，国内
有志于发展PLC产业的厂商应联合起来，共同推动国产PLC的
产业化工作，一起宣传国产PLC的必要性、可行性及国产PLC
的优势，使国产PLC早日在中国乃至世界PLC市场占有重要一
席。
5  结语
PLC 是一种高投入的高科技产品，要取得用户的信任非
常不容易，目前国产PLC还从没有真正得到用户的认可，国产
PLC品牌要得到众多用户认可绝非易事。一方面，PLC生产厂
商要明确目标、认真做好每一件事，确保产品性能和质量，同
时加大市场营销和市场推广力度。另一方面，相关主管部门和
广大用户也要给国产 PLC足够的支持，给国产 PLC更多机会，
同时为国产PLC产业化提出中肯的意见和建议。笔者坚信，只
要大家齐心协力，国产 PLC 的产业化一定会有一个美好的未
来。
